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ABSTRACT 
 
 
 
 
This thesis includes the research on the control strategies of a convoy vehicle on 
the road highway.  The control strategy used for this research is the Vehicle Following 
control strategy.  This research covers only on the longitudinal vehicle convoy and is 
assuming that the vehicle dynamic is ideally perfect.  Starting with the literature review 
on the Automation of Highway at present, the research continues with the building up of 
mathematical model and designing the Simulink model of the system, using Matlab / 
Simulink.  This is followed by using the Optimization method in order to find the right 
value of gains.  The result shows that with the use of correct method, the value of gains 
can be achieved easily and will result in good stability in the vehicle convoy and the 
individual vehicle.  Stability is important as the vehicles need to move with a safety 
distance and comfort for different input velocity.  Stability will guarantee the safety of 
the drivers. 
 
 
 
 
 
 
 
vi 
 
 
 
 
 
ABSTRAK 
 
 
 
 
Tesis ini merangkumi kajian terhadap satu strategi kawalan keatas kenderaan 
berkonvoi diatas jalanraya.  Satu strategi kawalan yang digunapakai dalam menjalankan 
kajian ini ialah strategi kawalan merujuk maklumat satu kenderaan di hadapan.  Kajian 
ini hanya di jalankan pada arah longnitud sahaja dan anggapan terhadap dinamik 
kenderaan adalah sempurna.  Ianya bermula dengan kajian litertur keatas pengatomasian 
yang wujud dimasakini.   Seterusnya pembentukan permodelan matematik dilaksanakan.  
Dari permodelan matematik, model Simulink dibentuk  menggunakan Matlab / 
Simulink, diikuti dengan penggunaan dan penentuan pemalar-pemalar untuk 
menghasilkan satu strategi rangkaian yang stabil.  Rentetan daripada itu, kaedah 
‘Optimization’ digunakan untuk mencari gandaan baru.  Keputusan yang diperolehi 
menunjukkan bahawa dengan menggunakan kaedah yang betul, nilai gandaan dapat 
diperolehi dengan mudah.  Kestabilan diperlukan kerana kenderaan berkonvoi perlu 
bergerak dalam keadaan jarak yang selesa apabila halaju yang berbeza dikenakan keatas 
kenderaan.  Ia merangkumi kestabilan rangkaian dan individu, justeru menjamin 
keselamatan penggunanya. 
 
 
 
 
